HACTABHO-HAYYHOM BERY MAIIMHCKOI' ®AKYJITETA
YHUBEP3UTETA Y BEOI'PALY

OBIC

[Ipenmer: W3BemiTaj 0 MCIIyHBEHOCTH YCIIOBA 32 H300P y HCTPAKUBAYKO 3BAE ,,ACTPAKHUBAY
capagauk kanaunata Hukone Jlykunha, qurt. uHX. Marl.

Ha ocnoBy omnyke HacraBHo-HayuHOr Beha MamuHuckor (akynrera YHuBep3utera y beorpany Op. 21-
465/2 ox 21.03.2014. roguHe, nMeHOBaHM cMO 3a WiaHoBe Komucuje ca 3agatkoM na mpema wiany 80
3aKkoHa 0 HAYYHOUCTPAKUBAYKO] JEIaTHOCTH, WiaHy 8 [IpaBHITHHUKa O MOCTYIKY ¥ HAYHHY BpPEIHOBamba U
KBaHTUTAaTUBHOM HCKa3MBalky HAYYHOUCTPaXXMBAUKHX pe3yJiTara MCTpaxuBada W wiaHy 66 Craryta
MammHckor (akynrera YHuBep3ureta y beorpagy, yTBpAM HCIYyHEHOCT YycCioBa 3a wu300p y
ncrpaxknpadko 38atbe MCTPAKUBAY CAPAJIHUK kanmmmara HUKOJIE JIYKWURA, quni. wHK.
Mall.

Ha ocHOBy mperienaHor mraMnaHor Matepujana, JoctaBjbeHor KoMucuju, a Koju ce cacToju oX CTpydyHe
ouorpacduje u 6ubnmorpaduje KaHIUAATA, KOHjEe YBEPEHa O CTEUYCHOM 3Bamy JUIUIOMHPAHA WHXKEHEP
MAaIIMHCTBA — MacTep M MHXKEeHEep MalIMHCTBA — B.Sc., Ka0 ¥ Ha OCHOBY BHINIETOIUIIEET MTO3HABAKA H
YBUJIA Y CTPYYHHU M HAYYHHU paj KaHauaara, Komucuja mogHocu cnenehn

M3BEIITAJ

1. BUOT'PA®CKHU IOJALIN
Buorpaguja Huxoue Jlykuha, numii. mHxK. Manl.

Huxona Jlykuh je pohen 22.05.1986. ronune y beorpany, omurnna CaBcku BeHan, Penmyonuka Cpouja. Y
Beorpany je 3aBpmio OcHoBry mikony “Jby6a Henagosuh” 2001. ronune. CpelbelKoICKo 00pa3oBame
je 3aBpmmo 2005. roqune y beorpaay, y Mammackoj mkomu “Panoje dakuh”. Ucte roauue ymwmcao je
Mammunckn ¢dakynrer YHuBepsutera y beorpany. OcHoBHe akanemcke ctyamje je 3apimo 17.09.2008.
roAuHe ca npoceyHoM onenom 7,93. dumnomcke akagemcke cryauje je 3aspmuo 07.10.2010. ronune Ha
Karenpu 3a mpouM3BOIHO MAaIIMHCTBO, Ca MPOCEYHOM OLEHOM 9,6, 00paHHMBIIM MacTep pax Ha Temy
“CNC oOpamam cucTeM 3a pesame YeIMYHHX TUIoYa IUIa3MOM — CHHTE3a M CHUMYJIAIldja yIpaBJhbadyKorT
CHCTEMa OTBOPEHE apXUTEKType” .

Hoxtopcke crymuje je ymucao 05.11.2010. rommne Ha MammHCcKOM (QakynTery YHUBEp3UTETa Y
Beorpany.

Opn 01.01.2011. roguHe paau Kao OOKTOpPAHT capaaHuKk Ha Kareapu 3a NpPOUM3BOJHO MAITMHCTBO
Mammnckor dakynrera y beorpany.

VY4yecHuk je y u3zpanu mnpojekta MUHHCTapCcTBa MPOCBETe, HaAyKe W TEXHOJOMKOr pa3Boja TP35007 mox
Ha3uBOM “MHTETUTCHTHH POOOTCKH CHCTEMH 3a EKCTPEMHO TUBEP3U(PUKOBAHY TIPOU3BOILY .

On 2011. ropuHe je aHrakoBaH y HacTaBM Ha MammHckoM (akyntety y beorpany, na Kartenpu 3a
NPOM3BOAHO MalmMHCTBO M3 ciepehux mnpenmera: IlpojektoBame oOpagHMX cucTeMa, TexHONOTrHja
MOHTa)xke, MexaTtpoHcku cucremMu Hu Kommjyrepcko ympaBbame W Haa30p y ayToOMaTH3aluju
MPOM3BOBE. AyTOp je 2 U KoayTop je 15 HaydHUX panoBa O] KOjHUX je jeJaH 00jaBJbeH Kao MOIJIaBJbE Y
MoHOTrpaduju MehyHapoaAHOT 3Ha4aja, a jefaH y 4acOlUCy HAallMOHATHOT 3Haudaja, JOK Cy OCTalId PaJoBH
00jaBJbEeHN Ha CKYITOBMMa MehyHapOoIHOT W HAITMOHAIHOT 3Hadaja. Kanmumar je Takohe koayTop yKyIHO



6 TeXHWYKHX U Pa3BOjHUX pemiema. Kanmumar ce, y Toky centemOpa 2013. romuHe, ycaBpiiaBao Ha
TexunukoMm YHuBep3utery y Llupuxy, y o0macTd KOTHUTHBHE pOOOTHKE, Y OpraHU3alMjd €BPOIICKOT
npojekta "Extending Sensorimotor Contingencies to Cognition” (eSMCs), mox HasuBoM "eSMCs Summer
School on Embodiment and Morphological Computation™.

Kanannar akTMBHO KOPHCTH CHIVIECKH je3HMK M MMa OCHOBHO 3Hame pyckor jesuka. Ilocemyje ommre
3HaWC palia Ha padyHapy, y3 KopHIheme pa3BojHUX cOPTBEPCKUX MaKeTa 3a MPOjeKTOBAE, MOJICITUPATHE
Y IPOrpamMHpame.

2. BUBJIMOT'PA®CKHU I1IOJAIIN

2.1 M10 Monorpaduje

M14 Ilornassbe y kibu3n M12 (MoHorpaduja mehjyHapogHor 3Hauaja)
(M14=1x4,0 =4,0)

1. Petrovic, P.B., Lukic, N., Danilov, 1., "Robot-Assisted 3D Medical Sonography", Chapter 4 in Rodic, A.,
Pisla, D., Bleuler, H. (Eds.), "New Trends in Medical and Service Robots" - Challenges and Solutions,
Series: Mechanisms and Machine Science, Vol. 20, Springer, 2014., ISBN 978-3-319-05430-8, DOI
10.1007/978-3-319-05431-5

2.2 M30 Mehynapoanu cKynoBu
M33 Caonmmurema ca Mel)yHApPOIHOT CKYIIa IITAMIIAHA Y NEeJITNHU (HA eHIVIECKOM)
(M33=4x1,0 =4,0)

1. Pilipovié¢, M., Danilov, I., Luki¢, N., Petrovi¢, P.B., "Virtual Manufacturing - Advanced Manufacturing
Examples”, Proceedings, 34th International Conference on Production Engineering, Faculty of
Mechanical Engineering, University of Nis, 2011, pp. 217-220, ISBN: 978-86-6055-019-6.

2. Petrovi¢, P.B., Luki¢, N., Danilov, 1., Mikovi¢, V., "Canonisation of actuation stiffness matrix in
kinematically redundant industrial humanoid robots", 11th INTERNATIONAL Scientific Conference
MMA 2012 - Advanced Production Technologies, Automatic flexible technological systems, CAx and
CIM procedures and systems, Novi Sad, September 2012, page: 281.-284., ISBN 978-86-7892-419-4,
COBISS.SR-1D 273838087.

3. Luki¢, N., Petrovi¢, P.B., Danilov, 1., "Variable stiffness actuator design for intrinscally compliant and
backdrivable industrial humanoid robot", Proceedings, 35th International Conference of Production
Engineering, Faculty of Mechanical and Civil Engineering in Kraljevo, University of Kragujevac,
September, 25-28. 2013, page: 209.-214., ISBN 978-86-82631-69-9, COBISS.SR-1D 204080908.

4. Danilov, 1., Petrovi¢, P.B., Luki¢, N., "Coded stuctured light triangulation for agile robot - environment
interaction in arc welding"”, Proceedings, 35th International Conference of Production Engineering,
Faculty of Mechanical and Civil Engineering in Kraljevo, University of Kragujevac, September, 25-28.
2013., page: 215.-219., ISBN 978-86-82631-69-9, COBISS.SR-ID 204080908.

2.3 M50 Yaconucu HAIIMOHAJIHOT 3HAYaja
M52 Paj y yaconucy HAIIMOHAIHOT 3HAYaja
(M52=1x15 =15)

1. Petrovi¢, P.B., Luki¢, N., Danilov, I., Mikovi¢, V., "Canonisation of actuation stiffness matrix in
kinematically redundant industrial humanoid robots", Journal of Production Engineering, Vol. 16, No.1,
pp: 43-46, Novi Sad, 2013, ISSN 1821-4932.

2.4 M60 300pHHIM CKYIOBA HAIMOHAJHOT 3HA4Yaja
Mo61 IlpenaBame Mo MO3UBY €a CKyNa HAIMOHAJIHOT 3HAYaja IITAMIAHO Y IeJINHU
(M61=1x15 =15)

1. Petrovi¢, P. B., Hodoli¢, J., Danilov, 1., Luki¢, N., Vukeli¢, B., "Robotski asistirana 3D ultrazvu¢na
medicinska dijagnostika - Novi Co-x konceptualni okvir za lekar-robot-pacijent kolaborativni rad",



Proceeding / International Scientific Conference "Metrology and Quality in Production Engineering and
Environmental Protection”, ETIKUM 2013, Novi Sad, 12-13. Jun 2013., str. 87-96., ISBN: 978-86-7892-
512-2.

M63 Caonmurema ca CKylna HAIMOHAJIHOT 3HAYaja IITAMIIAHO Y HeJIMHA

(M63=10x0,5 =5)

2.

10.

11.

Petrovi¢, M., Luki¢, N., Vukovi¢, N., Miljkovi¢, Z., "Mobilni robot u unutraSnjem transportu materijala
inteligentnog tehnolodkog sistema — edukacija i razvoj", 36. JUPITER Konferencija, 32. simpozijum NU-
ROBOTI-FTS, Zbornik radova - CD, str. 3.85-3.90, Beograd, 11-12. maj 2010. ISBN: 978-86-7083-696-
9.

Petrovi¢, M., Danilov, 1., Luki¢, N., Glavonji¢, M., Kokotovi¢, B., "Mehanisticka identifikacija
modela sile pri ortogonalnom rezanju", 37. JUPITER Konferencija, 33. simpozijum NU-ROBOTI-
FTS, Zbornik radova - CD, str. 3.93-3.102, Beograd, 10-11. maj 2011. ISBN: 978-86-7083-724-9.
Petrovi¢, P.B., Danilov, 1., Luki¢, N., "Novi pristupi u projektovanju ekstremno varijantnih proizvoda",
37. JUPITER Konverencija, 33. Simpozijum NU-ROBOTI-FTS, Beograd 2011, str. 3.26-3.35, ISBN:
978-86-7083-724-9.

Luki¢, N., Petrovi¢, P., Danilov, 1., "Optimizacija senzora sile mekog zgloba industrijskog humanoidnog
robota sa upravljanom popustljivoséu za zadatke robotizovanog spajanja delova”, Zbornik radova 38.
JUPITER konferencija, 34. simpozijum NU-ROBOTI-FTS, Beograd 2012, str. 3.118-3.125, ISBN: 978-
86-7083-757-7

Petrovi¢, P., Luki¢, N., Danilov, I., "Industrijski humanoidi - novi koncept robota za kolaborativni rad
Covek-masSina u sistemima za robotsku montazu", Zbornik radova 38. JUPITER konferencija, 34.
simpozijum NU-ROBOTI-FTS, Beograd 2012, str. 3.126-3.139, ISBN: 978-86-7083-757-7

Danilov, 1., Petrovi¢, P., Luki¢, N., "Eksperimentalna instalacija za ultra brzu opti¢ku triangulaciju
struktuirane svetlosti u robotizovanoj montazi”, Zbornik radova 38. JUPITER konferencija, 34.
simpozijum NU-ROBOTI-FTS, Beograd 2012, str. 3.140-3.148, ISBN: 978-86-7083-757-7.

Petrovi¢, P., Luki¢, N., Danilov, 1., Mikovi¢, V.,"Pseudoinverzija Jakobijana dijagonalizacijom
aktuacione matrice krutosti kinematski redundantnog industrijskog humanoida”, Zbornik radova 56.
Konferencije za ETRAN, Zlatibor, 11-14. juna 2012., RO1.5, str. 1-4.

Petrovi¢, P., Luki¢, N., Danilov, 1., "Eksperimenti sa mekim zglobom industrijskog humanoida", Zbornik
radova 57. Konferencije za ETRAN, Zlatibor, 3-6. juna 2013., RO1.2, str. 1-6. ISBN: 978-86-80509-68-6.
Rad je nagraden kao najbolji u stru¢noj sekciji za Robotiku.

Petrovi¢, P., Danilov, 1., Luki¢, N., "Brza prostorna digitalizacija okruZenja primenom triangulacije
struktuirane svetlosti u robotskom zavarivanju®, Zbornik radova 57. Konferencije za ETRAN, Zlatibor, 3-
6. juna 2013., RO3.1, str. 1-6. ISBN: 978-86-80509-68-6.

Petrovi¢, P. B., Hodoli¢, J., Budak, I., Danilov, 1., Luki¢, N., "Senzorski sistemi bazirani na opti¢koj
triangulaciji i njihova primena u tehnologiji robotskog zavarivanja", Proceeding / International Scientific
Conference "Metrology and Quality in Production Engineering and Environmental Protection”, ETIKUM
2013, Novi Sad, 12-13. Jun 2013., str. 15-22., ISBN: 978-86-7892-512-2.

2.5 M80 Texnuuka u pa3BojHa pellema
(M85=6x2,0 =12,0)

MS8S IIpororun, HoBa MeTOaa, COQTBEP , CTAHAAPAM30BAH WJIN ATECTHPAH HHCTPYMEHT

1.

2.

Petrovi¢, P. B., Danilov, 1., Luki¢, N., Mikovi¢, V., "Eksperimentalni sistem za opti¢ku tiangulaciju
struktuirane svetlosti*, Novorazvijana oprema (prototip) u okviru projekta TR35007, 2012.

Petrovi¢, P. B., Luki¢, N., Danilov, I., "Sistem za eksperimentalno ispitivanje koncepta servo-upravljanog
robotskog zgloba sa varijabilnom kruto§¢u”, Novorazvijana oprema (prototip) u okviru projekta
TR35007, 2012.

Jakovljevié, Z., Petrovi¢, P. B., Mikovié, V., Lukié¢, N., Danilov, L., "Metoda za prepoznavanje kontaktnih
stanja u robotizovanoj montazi", Nova metoda razvijena u okviru projekta TR35007, 2012.

Petrovi¢, P. B., Danilov, 1., Luki¢, N., Niki¢, D., "Inteligentni mikro-elektromehanicki senzorski sistem za
merenje ugaonih koordinata poloZaja prostornih objekata u realnom vremenu", Novorazvijana oprema
(prototip) u okviru projekta TR35007, 2013.



5. Petrovi¢, P. B., Danilov, I., Luki¢, N., Niki¢, D., "Sistem za adaptivno upravljanje procesom plazma
rezanja", Novorazvijana oprema (prototip) u okviru projekta TR35007, 2013.

6. Petrovi¢, P. B., Danilov, 1., Luki¢, N., Niki¢, D., "CyberFABRICATOR inteligentni interaktivni interfejs
za sisteme adaptivnog robotskog zavarivanja", Novorazvijana oprema (prototip) u okviru projekta
TR35007, 2013.

3. YYHEHTRE Y HAYYHOUCTPA’KUBAYKUM ITPOJEKTUMA

Hukona Jlykwh, nmumi. WHX. Maml., YYeCTBYje Y pealu3alHjH HayIHOUCTPAKUBAYKOT IIPOjeKTa:
"MHTEeNMIreHTHH POOOTCKH CHCTEMH 3a €KCTPEMHO auBep3uburoBany npousoamy", (bpoj TP 35007),
nepuony 2011. - 2014., Mammucku Qakynrer, beorpaa. IIpojexkat je QuHaHCHpaH o0 CTpaHe
MuHncTapcTBa 3a MPOCBETY, HAYKY M TEXHOJIOMIKH pa3Boj Pemyonnke Cpouje.

4. AHAJIM3A HAYYHOUCTPAXKUBAYKOI' PAJIA

Hoxtopantr Huxona JIYKW'R je akTHBHO y4ecTBOBaO y CBHM HCTPaXKMBAYKO-Pa3BOjHUM aKTHBHOCTHMA
peammzanuje mpojekra TP35007 (o TOM OCHOBY je TpHMJbeH Ha MalmuHCKH (aKyITET y CBOjCTBY
JOKTOpaHTa HMCTpakWBauya), MPH YeMy je TO aHTaXOBame, MOpe [efia 3ajeJHHYKUX IOCIOoBa OHIIO0
noceOHO (OKyCHpaHO Ha TEMaTCKH OKBUD HErOBE JOKTOPCKE Te3e, a TO Cy HOBHM KOHIENTH poboTa 3a
ayTOMaTCKy MOHTaXy Oa3upaHW Ha KOOMEPAaTHBHOM M THMCKOM pajJy YOBEK-pOOOT Ha MPOW3BOIHUM
THUjamMa HoBe reHepanuje. Hukona JIykuh je akTHBHO y4ecTBOBaO y Jielly KOHIUIHpamba, POjeKTOBamba,
¢du3nuKe peanuzalnyje U COpoBohema eKCIiepuMeHaTa Ha pealn3alnji YIpaBbUBOT MOIYCTIbUBOT 3171004,
Kao OCHOBHOT MOAyJa 3a rpaheme MHIYCTPHjCKUX XyMaHOWAa. Y pealn3aldju oBUX 3adaraka Hukoma
JIykuh je kopuctHo caBpemene wumkemepcke amare (CAX) W pasiamuure pas3BojHe Iuiardgopme 3a
MporpaMupame MUKPOKOHTpOJIEpa KOjU Cy H3a0paHu 3a XapJBEPCKy OCHOBY Ha K0jOj Cy CIpOBEIcHA
UCTpaxkrBama J1a00paTOPUjCKOT THIIA Ca NHUJbEM NPaKTUYHE IEMOHCTpAIHje MOCTaBJHEHUX XHUIIOTE3a U
pa3BHjeHuX Teopujckux Mojena. CripoBeieHe aKTHBHOCTH Cy Y CBEMY MMalle BUCOKY TEXHHYKY U Hay4IHY
KOMITJIEKCHOCT ¥ MYJITHIUCHUILTHHAPHOCT, KOja j€ 3aXTeBajia MPAaKTHUYHY MPUMEHY Ppa3IHIUTHX
WHKEHCPCKUX TEXHUKA, Off MAlIMHCKOT KOHCTpPyHCama, Ha 10 (HU3MYKE peajHu3aluje yNpaBJbayKor
cuctemMa 0a3MpaHOT Ha MHUKPOKOHTPOJIEPHMA W pa3Boja PATHYUTHX COPTBEPCKUX MOIyJa 3a obpamy
CeH30pCcKHX MH(opMalHja y peaTHOM BpeMeHy. EKcliepuMEeHTaIHN NPOTOTHUI YIIPABIEUBOT TIOITYCT/HHBOT
3ri00a je y CBEMy MEXaTpPOHCKH CHUCTEM BHCOKOI CTEIEeHA TEXHUYKE CIOKEHOCTH W Y MOTIYHOCTHU je
pe3ynTaT caMorpajime W CONCTBEHHX 3Hama kKaHaujgata Hukome Jlykumha m Tuma ucTtpaxkmBaua Ha
mpojexty TP35007.

Huxona Jlykuh je Takolje akTHBHO pajvo Ha 3a/alliMa BE3aHHM 3a MHTEPaKIWjy ca MHAYCTPHjOM H TO:
l)aktuBHOCTH mpojekToBatba CNC cuctema 3a 1uazma pesame 3a notpede xommanuje MKAPBYC
(mapTUIMIIAaHT Ha TPOjEeKTy), 2)peaim3aliidja MHKPO CIEKTPOMEXaHHYKOT CEH30pPCKOT CHCTeMa 3a
aKBM3WIIM]y TIOHAIIalkba YOBEKAa y H3BOhemy omepanmje chajamba y OKBHPY TEXHOJOTHje MOHTaXe,
3)pa3Boja W peanM3aldja WHTEIMICHTHOT MYJITHU(YHKIMOHATHOT 4YOBEK-poOOT wuHTepdejca —
CyberFABRICATOR matdopma, u 4)pa3Boj cucTeMa 3a aJalTHBHO YIPAB/halkbe MPOLECOM Ia3ma
pesama.

[Mopen mperxoxHor, 3Ha4YajHO je Aa ce MmoceOHO HarnacH jaa je Jokropant Hukona Jlykuh ycmeo na ce
YCIENIHO KBaMU(UKYje U YUECTBYje Y pajy JIETHe 1Koy mocBeheHe HU3Y BUCOKOPEIECBAHTHUX TeMa 3a
KOTHUTHBHY poOoTHKy. OBa JeTHma IIKoja OpraHn30BaHa je Ha YHuBep3utery y Llupuxy, Jlabopatopuja
3a BemTauky uHrenureHuunjy (Artificial Intelligence Laboratory), a cBe y kourexcry FP7 eBporckor
npojekta: eSMCs: Extending Sensorimotor Contingencies to Cognition. Jlajse ce HaBOje OCHOBHE
undopmarmje: eSMCs Robotics Summer School on Embodiment and Morphological Computation; 22-28
sept. 2013, University of Zurich, Suisse; Content: The five-day school will be structured around the
following themes: 1)Embodiment and morphology, 2)Active perception and sensorimotor contingencies,
3)Information theory, 4)Neuroscience of motor cognition, 5)Embodiment and awareness. IIpeaaBauu cy
OmM HcTpakMBavd U3 BoJehMX CBETCKUX JabopaTopHja 3a JOMEH KOTHUTHBHE POOOTHKE.



5.3AK/bYYAK

Ha ocHoBy m3noxkenor Komucuja 3akipydyje na je kanaunmat Hukona Jlykuh, IUTUL MHX. Mall. Y TOKY
CBOT HAYYHO-UCTPAKUBAYKOT pajia ocTBapuo cieaehe pesynrare:

a) Aytop je 2 u koayTop 15 Hay4HHX pamoBa OX KOjUX je jemaH 00jaBJbeH Kao MOriiaBjke y MOHOTpaduju
Mmel)ynapoxamor 3Hauaja (kareropuja pama M14), a jeman y gacomnmcy HaI[MOHAJIHOT 3Ha4aja (KaTeropuja
paxa M52), 1ok cy ocTtainu pamoBH 00jaBJbeHH Ha CKyMOBHMMa MeljyHapOJHOT M HAI[MOHAJHOT 3Hayaja.
Kangunar je takohe koayTop yKYIMHO 6 TEXHHYKHX M Pa3BOjHHX pelIcHa. YKyNaH Opoj ocTBapaHHX
0omoBa je 28.

0) YdecTByje y jeAHOM HAyYHOHCTPaXMBAYKOM TNPOjeKTy (UHAHCHpaHOM oJ cTpaHe MUHHCTapCcTBa
MPOCBETE, HAyKe U TEXHOJOLIKOT pa3Boja Pemybnuke CpOuje;

B) CTy/IeHT je TOKTOPCKUX CTyauja Ha MamuHackoM dakyntety YHuBep3utera y beorpany;
) YcrenrHo y4ecTByje y HacTaBu Ha MammHCKoM (dakynTeTy YHuBep3urTera y beorpany;

n) OcHOBHE akaJleMCKe CTYJIHje je 3aBpIIMO ca mpocedHoM oreHoMm 7,93, a JlumioMcke akagemMcke
CTyJIHje ca MPOCeYHOM OIleHOM 9,6 Ha MammHcKkoM ¢akynreTy YHuBep3urteTa y beorpany.

Ha ocHOBy yBMAa y NpWIIOKEHH MaTepHhjajl, aHaIM3e 00jaBJbCHUX pajoBa W ydemiha Ha TPOjeKTHMa,
Komucwuja 3a u3dop kanauaara Hukone Jlykuha qurm. vrk. mMaiil. KOHCTaTyje Jla KaHAUIAT UCITyHaBa CBE
ycioBe AepuHrcane 3aKOHOM O Hay4YHOHUCTPAXKUBAUKO]j AENaTHOCTH, [ [paBIITHUKOM O TOCTYNKY M HAYHHY
BpEIHOBamba M KBAaHTUTAaTUBHOM HCKa3MBalkby HAYYHOHCTPAXMBAUYKUX pE3ydTaTa HCTpaXkuBada U
Cratyrom MamuHckor (akynaTrera 3a u300p y 3Bambe€ HCTPaXHWBAa4Y CapagHUK U ca 3aA0BOJbCTBOM
npeanaxke HacraBHo-HayyHoMm Behy MammHckor ¢gakyarera YHuBep3uTera y beorpany na ycsoju
oBaj m3BemTaj u 1a kanauaata Huxony Jlyknha uzadepe y 3same UCTPAJKUBAY-CAPA/THUK.

VY beorpany, 14. 04. 2014. ronuue

YJIAHOBU KOMUCHUJE

np [erap b. Ilerposuh, penosHu npodecop
YHuuepsuret y beorpany, MammHckn Gakynrer

np KuBana JakoBibeBUN, JOIIEHT
VYuusepsuret y beorpany, Mammucku gaxkynret

np Anexcangap Poauh, HaydHH caBeTHHK
WNuctutyT ,,Muxawnno [Tymma*



